














A study of accurate azimuth estimation by combining gyro sensor and  








An accurate measurement of azimuth angle of the mobile robot is a very important to build dead reckoning map 
for mobile robot navigation. In order to measure accurate azimuth angle of the mobile robot, there are two approaches 
are available. One is for absolute azimuth angle by using a digital magnetic compass. The other is relative azimuth 
angle by using gyro sensor. Both sensors have merit and demerit for the mobile robot navigation. Here, we propose 
AI-database based accurate azimuth angle estimation algorithm to overcome both sensors demerit. Validity of 
proposed sensor configuration and algorithm is implemented to actual mobile robot to carry out outdoor course 
navigation. 





































































HMC6352 を使用した.Table.1 及び 2 にセンサの仕様を示す. 
 
Table.1 MPU-6050 の仕様 
 
 





することにより,ジャイロセンサによる推定方位 g を求めた. 
 






測中の絶対方位を n とし,磁気センサによる推定方位 m を
求めた. 
 
  anm tt   )(                                      (2) 
 
方位はセンサが初めに向いている方向を 0度とした.また計測


























またセンサを-180 度から 180 度の範囲,初期方位は 0 度として


















































































れる. m はほぼすべての範囲で誤差があり,最大で 20 度ほど
ずれてしまっている.これは何かしらの強磁性体の影響を受
けてしまったせいだと考えられる.しかし再度,実際の 0 度の













     tttS mg                                 (3) 
     1 tttL gg                              (4) 
     1 tttB mm                             (5) 
 
磁気異常が発生した瞬間には,  tg と )(tm の偏差  tS
は大きな値をとる.よって  tS の絶対値がある値より大きくな
ったとき,磁気異常などで方位推定誤差が生じたものとみな
すことにする.この判定の閾値を, maxS とする. 
ジャイロセンサ及び磁気センサが静止状態では,方位に変
化は起きないので,  tg と  1 tg の偏差  tL ,  tm と
 1 tm の偏差  tB は,ドリフト誤差,計測誤差を含めても 0
に近い値をとる.よって  tL 及び  tB の絶対値がある値より
小さいとき,方位に変化がない静止状態であるとみなす.この
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 3.3 実験結果及び考察 
Fig.6 に磁気異常区間での方位推定,Fig.7 に静止状態時の方
位推定のデータを示す. 
































































































































X(m) -1.58 -5.06 -1.54
Y(m) -1.40 -12.45 -0.49
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